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による先行研究は高価な 3 次元距離画像センサを用いた複雑なシステムとなっている． 
 本研究では，クローラアーム型移動ロボット KOHGA2 の開発を行い，安価な距離センサ情報
に基づく半自律不整地踏破システムを提案する．また，ロボットのロール回転を誘発する複雑な
不整地における横転回避を考慮するために正規化エネルギー安定余裕を用いたロール姿勢制御を
導入し，容易な操作による高い走破性の実現を目的とする．シミュレーションと実機実験により
様々な不整地に対して動作検証を行い，提案手法による半自律不整地党派の有用性を確認した． 
 
 
